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Syst&me de s6curit6 pour vdhlcule automobae* 

@ Syst^e de s^curM pour v^hicuie automo- 
ble, comportant des nwyens pour conunander 
au moins un oigane de s^curit^ en situafion de 
retoumefnent du v^hicuie automob3e, carad^ 
ris6 par ie f^'t qu^ comporte un gyrom^tre (10) 
mesurant !a Vitesse de rotation de roufis et des 
acc^firomfetres (11, 12, 13) et des moyens 6lec- 
troniques (9) pour traiter les signaux de oe 
gyrom^ et des acc6l6rom6tres pour 
commander ractionnement de I'ofgane de 
s6curtt6. 
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SYSTEME DE SECURITE POUR VEHICULE AUTOMOBILE 



La pr6sente invention a pour objet un systfeme de 
s6curil6 pour v6hlcu!e automobfle comprenant des 
moyens pour commander au moins un oigane de 
s6curit6 en situation de retoumement du v6hicute. 

Pour des raisons de s6cunt6 en cas de retoume*^ 
menl, on pr^vott un arceau de s6curit6 fixe et d6ploy6 
sur les v6hicuies de ^pe coup6. Pour des ratsons 
esth£tiques, on cherche h dvtter cet arceau fixe. On 
a d^ envisa96 de monter un arceau escamotabie 
abates^ en position de repos. Cetaroeau se met auto* 
matfquement en position idevte dha ramorce d'un 
retoumement 

U prteents invention a pour but de foumir un 
syst&me de s6curit6 d'un organs de s6curft6 dont le 
p3otege permet de dtscrfmlner, avec une bonne pre- 
cision, tes cas de retoumement notamment W&s aux 
d^rapages. 

Seion une (»ract6nsHqueJe syst&me de s6curftd 
comporte un gyrom&tre mesurant la Vitesse de rota^ 
tion de rouiis et des acc^l&romfetres et des moyens 
^lectroniques pourtraiterles signaux de cegyromfetre 
et des accfeiferom^lres pour commander factionne- 
ment de i'organe de $^urit6. 

Seion une caract^ristique, le syst^e comporte 
des moyens de traitement pour catculer le rapport 
d'acc6i6ration transversaie sur Taccdl^ration verti- 
caie et si ce rapport depose un seuO pr6d&termin6 
pour autoriser {'integration de la vitesse angulaire de 
rouiis issue du gyrom&tre pendant une p^riode de 
temps pr6d6temiinte etsi le ^nat reliant de rint6- 
gration depose une valeur seuil pr6d6tennnin6e (Sij) 
pour commander l*acfionnement de I'organe de s6cu- 
rit& 

Selon une caract6iistique, le syst^e comporte 
des niR>yens de traitement pour caicuier un module de 
i'accti^ration dans ie plan du v6hicule d parbV des 
signaux d*acc6l6ration longitudinaie et d*acc6l6ration 
transversaie des acc^i^rom^tres si cette valeur 
d^passe un seuil pr6d6termin6 pour autoriser Tint^- 
gration de la vilesse angulaire de roulis issue du gyro- 
m^tre pendant une p^de de temps pr6d6tem^in6e 
et si le signal resultant de t'int^gratton dSpasse une 
valeur seuil pr6d6termin6e (Sj) pour commander 
I'actionnement de Torgane de s6curit6. 

Selon une caract^stique, la commande du sys- 
tdme de s6curit6 est acUonn6e lors de forte vateuir de 
la Vitesse de rotation de roulis du v6hicuie. 

Selon une caract6ristique, le syst&me comporte 
des moyens de traitement pour caicuier un module de 
i'acc£16ratfon dans le plan du vShicule d partir des 
signaux d*acc6l6ration transversaie et d'accdltotion 
longitudinaie et si ce module dSpasse un seuil prdd6- 
tennin^ (S2) pour commander I'actionnement de ia 
commande de Porgane de s^curitS. 

Linvention va maintenant etre d^crite avec plus 



de detail en se r6f§fant & un mode de rtalisaiion 
donne d tilre d'exemple et represents paries dessins 
annexe sur tesqueis: 
5 - La figure 1 est une vue partielle d'un v6hlcule 
equips du dispdsitif selon Hnvention, 

- La figuns 2 est une vue en ei6vation du m6ca- 
nisme du dispositif, 

- La figure 3 est une vue de la commande asso- 
10 c\&e au dispositif» 

- La figure 4 est un schema foncfionnei de r6leo- 
tronique de paotage du dispositir, 

- La f^ure 5 est un schema de la stratfigte de pikh 
lage, 

IS .La figure 6 est un schema dey6hicme en dlffd- 
rentes situations de retoumement 
En se reierant ^ la figure 1p le ^Sterne oomprend 
deux organes de s6ci»it6 1. Ces organes sont des 
arceaus months pivotants aulour d'oxes tonglludi- 
20 naux 2 du vdhicuie sur des supports Z fix6s Iat6rale- 
ment ^ ia caisse du v^hicule. tl y a un aiceau par 
si&ge. 

En posOion de repos, ces arceaux sont replies 
dans la position A, deni^re les sieges d I'interieur de 

25 fenveloppe de caisse. lis pr6sentant des moyens 
d'acCTociiage coop6rant avec des verrous 4. Ws peu- 
ventse deployer, en pivotant. jusqu^e ce que les orga* 
nes d'acoochage >4ennent s'endencher dans les 
vem)us 4. Dans la position deployee rep6ree B, tes 

30 arceaux assurent la secunte des passagers. Chaque 
arceau debet deniere le siege dans un plan transver- 
sail vertical. 

Le mouv^nent de pivotement est donnd par des 
organes d'actidnnement par example des verins 

35 pneumatiques 6 actionnes chacun par du gaz haute 
pression contemi dans une cartouche 7. Larrivee du 
gaz sous pression dans le verin 6 est contr6iee par 
une vanne pyrotechnique 8 commandee par une unite 
eiectronique 9. 

40 L'eiectronique 9 repoit les infonnations d'un gyro- . 
m^tre 10 de mesure du roulis, d'un 8Cc6ierometre 11 
longitudinal, d'un acceierometre 12 transversal* d'un 
acc6ierom&tre 13 vertical. 

Les signaux de n^sure provenant des acceiero- 

45 metres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoys e un circuit de calcul 14 qui detennine un 
module d'acc6l6ration dans le plan du v6hlcule. Ce 
calcul est du type Kt (Tt)* ♦ K|. (yj^. La signal du circuit 
1 4 estenvoye e deux comparateurs 1 5 et 25 qui deter- 

50 minent site signal depasseounon les seuRsS4etS« 
pr^etennines. 

Les signaux provenant des aoceierometres trans-, 
versal et vertical 12 et 13sontenvoyes k un compa- 

rataur 16 detenninant si le rapport -Srj depasse un 

seuil Si predetermine. 
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Les signaux de sorto des circuits 15 et 16 sont 
erivtyfeparnnteim^dlaircd'uncircuaoui?^ 
cuitlS. 

Le signal du circuit 25 errvoie un signal de valida- 
tion kune conmande 24 par tlntenn^taire d*un eW 
cult OU 23. 

Le signal provenant du gyrom&tre t routis 10 imft- 
que la vitesse angulaire de roulis. Ce signal est 
envoys d un circoft d1nt6gration 1 9 assurantrint^gra- 
tion du signal vitesse du gyromfetre k roulls 10 et d un 
comparateur 22. drcuit dlnt^gration 19 regoit te 
signal ducircuU 18. 

L*inl6graUon du signal vUesse de rouils estassu- 
r6e par le drcuit 19 pendant une p6riode de temps 
pr6d§tennin6e. Ce signal int6gr6 est envoy6 d un 
comparateur 20 qui. si le signal d^passe un seuil pr6- 
dStenntnd S2, envoie un signal de yalidaUon k une 
conunande 24 par llntermddiaire tfun circuit OU 23. 
Cette stfatSgie permet d'bt^grer ie signal vitesse de 
roulis pendant des p6riodes de temps finies, ce qui 
pennet de e'affiranchir ainsi des probl6mes de derive 
dOsaux offsets. 

U signal du gyiomfetre 10 est envoyd d un 
comparateur 22 dStennlnant si le signal depasse un 
. seua pr6d6tennin6 S3. U ^gnal de sortie du oompa- 
rateur22 est envoys avecle signal du comparateur20 
sur le c^it OU 23 oommandant le disposldf 24 
d'acdonnement du vMn. 

Les dlff^rents seuHs et la p^riode de temps durant 
laqueile on autorise rintSgration sont d6finis enlbno- 
tion du v^hicule (structure, dynamique). 

La commande 6lectronique du syst^me tient 
compte des diverses situations de retoumement 

Si le seua Si est d^pass^, c'est-^ire si te rapport 
acceleration transversale 12 sur acc6i§ration verti- 
cale 1 3 est sup^rieur ^ ce seuil. I'lnt^gration du signal 
du gyrom^lre 10 est r§aiis6e pendant la pSrlode de 
temps AT difinie par le circuit 1 8. Si ta valeur de cette 
int^grale est sup^rieure au seuil S2. ie comparateur 
20 d^clenche la commande du syst^me de s^curite. 
Cette commande fntervienl, en particulier, en cas de 
retoumement sur plan indin6 (figure 6A). Dans ce 
cas, le vecteur M9 sort du triangle de sut>stentation du 
v6hicule (triangle de substentaUon d6rini par la hau- 
teur du centre de gravity et la demi-voie du v^hicule. 

Ce cas peut aussi se produire en cas de d6ra- 
page suM d'une reprise d'adh^rence ou d'un obstacle 
(figure 6C). Ce d§rapage peut se produire m&me sous 
fatble acceleration transversale si le vehicule est sur 
un sol de faibie adherence. 

Au moment de la reprise rfadherence ou du choc 
centre I'obstade, Ie rapport d'acceieration transver- 
sale sur acceieraUon verticale peutdepasserle seuil 
Si etautoriser I'integration du signal vitesse angulaire 
du routis 10. 

Si la valeur du module de I'acceieration dans le 
plan horizontal du v6hicule donne parl'expression Kt 
(nP * (ylP est supeneure au seuil S^. integration 



du signal du gyrometre 10 est realrs6e par le circuit 19 
pendant la p^iode de temps AT defmie par le circuit 
18. SI la valeur de rintegrale depasse le seuB S2, le 
comparateur 20 dedenche ta commande de Tarceau. 

5 Cette comniande intervient dans les cas Slustres figu- 
res 6B, 60 dejd pris en compte dans le (xts precedent 
Mate on fait Intervenir la notion d'antidpation Interes- 
sante pour obtenir un memeur temps de reponse en 
comportement dynamlque du vehicule. 

10 SI ia valeur de la vitesse angulaire de n>ulls est 
superieura au seuil 83, le comparateur 22 dedenche 
la commande de farceau. 

Si la valeur du module de Facceieration dans le 
plan horizontal du vehicule est superleure au seuS Se* 

15 on dedenche la commande de I'arceau. Cette 
commande Intervient notamment en cas de choc late- 
ral vident 

Le systems de securite pounralt §tre applique ^ 
d*autre$ organes de securite qu*un arceau de secu- 
20 rite. 

En resume, le disposltif eiedronlque dont le 
schema ^noptique est donne figure 4, pennet la mise 
d feu du verin lorsque I'une au moihs des condiOons 
sulvantes est reaiisee : 
25 - le module de racceteratlon dans le plan horizon- 
tal du vehtcde est superieur au seuil S6» 
--•la Vitesse angulaire de roulis est superteure au 
seua 83, 

. Le module de ^acceleration dans le plan horl- 
30 zontat du vehicule est sup6rieur au seuil 84 et 
Tangle de lodls est superieur au seuil $2, 
- )e rapport acceleration transversale sur accele- 
ration verticale est superieure au seuil 8^ et 
{'angle de roulis est superieur au seuQ S2. 

35 

Revendicatlons 

1. Systeme de securite pour vehicule automobile, 
40 comportant des moyens pour commander au 
moins un organe de s6curite en situation de 
retoumement du vehicule automobile, caracie- 
rise par le fait qu'H comporte un gyrometre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de routis et des 
45 acceierometres(11, 12. 13) et des moyens eieo- 
troniques (9) pour tratter les signaux de ce gyro- 
metre et des acceierometres pour commander 
I'actionnement de Torgane de securite. 

50 2. Systems selon la revendlcatlonl.caracterise par 
le fait qu'H comporte des moyens de traitement 
pour calcuter le rapport d'acceieratton tranisver- 
saie sur racceteration verticale et si ce rapport 
depose un seuil predetermine pour autorfser 

5$ rintegration de la vitesse angulaire de roulis issue 
du gyrometre (10) pendant une periode de temps 
pr6detenmin6e et si le signal resultant de i'inte- 
gralion depose une valeur seuil predeterminee 
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(€2) pour oommander racUonnement de i'organe 
de sScurUS* 

3. $yst§me selon t'une quelconque des revehdica- 
tions prdcddentes, caract6ri$6 par te fait qifil 5 
comporte des moyens de traitement pourcalculer 

un module de racc^dration dans Je plan du v£hl- 
cule d par^rdes $}9nauxd*acc^^ration iongitudl- 
nate et d*acc6l6rabon transversale des 
acc616rom&tres .et si cette valeur d^passe un 10 
sed&pM&Btmm^ pour autoHser ('integration de 
la Vitesse angulaire de foulls issue du gyrom^tra 
(10) pendant une pMiode de temps pr6d6ten7iV 
n6e et si le ^gnal resultant de Unt^giathm 
d^passe une valeur seuS pr6d6tefmln6e 1$ 
pour commander Tactfonnement de Torgane de 
s6cunt6. 

4. Syst^e seton rune queJccnque des revendica- 
tk>n$ pr^c^entes, caractSrts& par le fait que ta 20 

. commandedusystdmedes^curitdestactionnde 
tors de forte valeur de (a vitesse de rotation de 
roulis du vdhicule. 

5. Systdme selon la revendtcatlon 1 , caract^s^ par zs 
le fait quH comporte des moyens de traitement 
pour calcuter un module de racc6l6ration dans le 
plan du v6hicule d partir des s'^naux d'acc^^ra- 

tton transversale et d'acc61tetion longttudinale 
et sf ce module d6passe un seutt pr6d6tennnin6 so 
(8s) pour commander i'actionnement de la 
. commandederorganedes^curitd. 

6. Syst&me seton f'unequeloonques des revendlca- 
tions pr6o6dentes, caractSrfe^ par le fait que 3S 
I'organe de s^curttS est un aroeau mobile de 
86curit6. 

7. Syslfeme selon la revendication 6. caract6ris6 par 

le fait que cet arceau (1) est mont6 pivotant 40 
autour d'un axe longitudinal (2) du v6hicuie et 
poite des moyens d'accrochage susceptlbles de 
s'endencher dans un venou. 

8. Syst^me selon i'une quelconque des revendica- 45 
tions 6 et 7, caract^s6 par le fait quit comporte 
deux arceaux assodte diacun d un si^e. 
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FIG. 5 




DECLENCHEMENT SORTE^ARCEAU . 
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1-PUN INCLINE ( QUASI- STATIOUE ) 



FIG. 6a 




n-RETOURMEMENT SOUS ACCELERATION TRANSVERSALE 

FiG.6b 




in -DERAPAGE + REPRISE D'ADHERENCE OU OBSTACLE 

FI6.6C 





\g uI 




h 










\ 






Mg 0 




EP0430813A1 



iS\ omctenfop^cn ^y^ppoRT DE RECHERCHE BUROPUBNfTO 
On/ deslircwH 

^ ^w.™ i^r^KAfiMV PERTINENTS 



EP 90 40 3408 



d«S PBftttS pCTUPgBtCS 



Rcvcndicatior 



eB-A-2184S86 (DMHLER-BBtt A.6. ) 
• revendltsaMon 1; f*gwe • 

%IO-;^TO5570 CP08ERT BOSCH C3MBH) 

CB^il86369 (KOBERT HBCH GMBH) 
♦p.S.2. Hg.« 39 - 50: figur* 3 • 

FR-Ar^2357>l05 (OMHLEB-BENZ A.B.) 

KEVUE WmtOBlU. 'loan BERNE CH 
vol. 85. 00. 40. 2^ Wt-bre 1990. BERNE CH 

viae 15 , . 

"Uguna. one €t«de de Renault 

figures * 



I, 5. 6 
h. 4, 6 



CUSSEMENT DE IJV 



1, €. 7 



DOMAJNES TECHNIQ - _ 



B60R 



lAHAYE 



12 MARS 1991 



DUBOIS B.F.a. 



CATECOWE OES DCKIJMENIS CTTES 




1. : dtfe poor rartrcs rabnns 



|> ; docim«nt Intmablre 



10 



